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Motto :
Anggap semua pekerjaan dan masalah itu mudah untuk dilakukan
maka kita akan selalu berfikir optimis untuk bisa melakukan dan
menyelesaikannya.
Dunia ini hanya untuk hidup dan bukan hidup untuk dunia.
Kupersembahkan kepada :
 Ayah dan ibunda tercinta
 Kakak tersayang






Perancangan Simulasi Kendali Pengisian Barang ke Kapal
dengan menggunakan Pengendali Logika Terprogram (PLC)
Omron CPM 1A





Pengendali Logika Terprogram (PLC) digunakan secara luas untuk keperluan
kendali proses di dunia industri. Dalam penerapannya, PLC perlu diprogram
dengan metode yang tepat dan support software yang sesuai. Salah satu
penerapannya dalam dunia industri ialah penggunaan PLC pada pengisian barang
ke kapal atau yang sering disebut dengan Bag Shiploader. Pergerakkan-
pergerakkan yang terdapat di Bag Shiploader ini semuanya akan dikendalikan
oleh PLC dari mulai input yang terdiri dari tombol tekan sampai dengan output
yang terdiri dari lampu tanda dan motor listrik. Dalam tugas Akhir ini, rangkaian
pergerakkan-pergerakkan Bag Shiploader yang telah dirancang sebelumnya akan
diuji melalui simulasi sederhana. Tugas akhir ini menunjukkan bahwa Bag
Shiploader banyak memiliki pergerakkan-pergerakkan yang harus dikendalikan.
Pergerakkan-pergerakkan ini harus dikendalikan dengan memasang holding pada
setiap pergerakkan.
Kata Kunci : PLC, PLC Omron CPM 1A, Bag Shiploader.
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ABSTRACT
Design of Simulation Bag Shiploader by using Programmable Logic
Controller (PLC) Omron CPM 1A





Programmable Logic Controllers (PLC) are widely used for process control
purposes in the industrialized world. In its application, the PLC must be
programmed with the right methods and appropriate software support. One
application in the industrial world is the use of PLC on the Bag shiploader.
Movements contained in this shiploader Bag everything will be controlled by the
PLC input consisting of the start of the pushbottom until the output signal is made
up of light and electric motors. In this final task, a series of movements Bag
shiploader has been designed previously will be tested through a simple
simulation. This thesis shows that many Bag shiploader movements has to be
controlled. Movements should be controlled by installing a holding in every
movements.
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